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第 2 章では，航空機の 6 自由度の非線形運動方程式並びに定常直線飛行等を考えた線形化運動方程式を導出し，制
御対象を数式モデルで表現している。









第 5 章では，ニアミスの回避等のためのより大きな運動に対する精度の高い操縦を可能とする 2 つの非線形飛行制
御系の設計法を与えている。第 1 の方法は，航空機の非線形運動を陽に扱った Hirschorn's Algorithm に基づく設計
であり，容易に制御則を決定することができることを示している。第 2 の方法は，陽に扱わないニューラルネットワ










1 .外乱の影響や機体の運動ノfラメータの変化に対応可能な適応制御を考え，操縦性や乗り心地の規範である C* 基
準を満たす適応飛行制御系の設計法を与えている。これにより，マイクロパーストのような突風の影響下でも安
定した操縦性と快適な乗り心地を実現することができる。
2 .航空機の運動を多入出力システムとしてとらえ，姿勢制御と飛行経路制御に分離可能とした ccv 飛行モードを，
異なる環境下でも実現する適応飛行制御系の設計法を提案している。コントローラは，実用性の観点から，次数
の低いものを求めている。これにより，安全かつ円滑な離着陸(水)が可能となる。
3. 旋回や急上昇などの航空機の状態の急激な変化の際の非線形ダイナミクスにも対応するために，非線形飛行制御
系を 2 種類提案している。一つは，非線形モデルを陽に扱うものであり，もう一つはニューラルネットワークに
よる学習機能を備えたものである。これらにより，大きな運動に対する精度の高い操縦が可能になる。
以上のように，本論文は，航空機の安定した運動性能を実現し，安全性を高める有効な方策を提案しており，近い
将来の実用化が期待できるため，航空機の飛行制御の発展に寄与するところ大である。よって，本論文は博士論文と
して{面イ直あるものと言忍める。
